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る．またSontag’s formulaを適用する際に必要となるCLF(Control Lyapunov 
Function)を構成する強力な手法であることが知られている． 
いくつかの船舶の研究では３つの状態すべてに対して，制御入力を持つと仮定
されている．そこで，まずはじめに，本研究では３入力のシステムに対しこれま
でとは異なる新しい仮想制御入力を与えBacksteppingを用い制御則を設計し，更
にその適用で問題となる入力の値の増大を，Sontag's formulaを用いることによ
り緩和する制御方式を提案する． 
次に，現在多くの船舶は制御力としてsurgeの制御力(推進装置)とyaw制御モー
メント(舵)しか備えておらず，３入力を考えることはまだ難しいのが現状である．
そこで２入力のシステムに対し，sway方向の速度を考慮するために速度を未知パ
ラメータとすることで適応制御として扱い，適応Backsteppingを用いることで新
しい制御方式を提案する．そして３入力及び２入力いずれのシステムに対しても
シミュレーションにより本制御方式の有用性を検討する． 
 
 
